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@ Verfahren und Vorrichtung zur Aufbereitung eines empfangenen, Daten codiert ubermittelnden Signals 

@ Angegeben wirci ein Verfahren zur Aufbereitung eines 
empfangenen, Daten codiert ubermittelnden Signals, mit 
den Schritten: Ermitteln einer Zeitkonstante, nach deren 
Ma&gabe die Daten codiert wurden, aus dem empfange- 
nen Signal und Auswerten des empfangenen Signals 
nach MaRgabe der ermittelten Zeitkonstante. Eine Vor- 
richtung (104) zur Aufbereitung eines empfangenen, Da- 
ten codiert ubermittelnden Signals hat eine Ermittlungs- 
einrichtung (202) zum Ermitteln einer Zeitkonstante, nach 
deren Maftgabe die Daten codiert wurden, aus dem emp- 
fangenen Signal, und eine Auswerteeinrichtung (201) 
zum Auswerten und/oder Bearbeiten des empfangenen 
Signals nach Maftgabe der ermittelten Zeitkonstante. 
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Beschreihung 

Die Erlindung betriffl ein Verlahren und cine Vorrichtung /ur Aulbereiiung eines empfangencn. Dalen eodiert uher- 
mittelnden Signals gcmuB den OherbcgritVen tier unabhangigen Ansprtiche. 
5 Wenn eodiert ubermillelte Daicn nach dem Empfang des enlsprechenden Signals aufzubereiten sind. miissen empfan- 
gerseitig versehiedene Vorausseizungeu bekannl sein. auf deren (irundlage senderseiiig die Codierung erfolgie. damit 
die Decodierung schnell und zuverlassig erfolgen kann. Beispielsweise muB empfangerseitig das Codiervertahren be- 
kannt sein (beispielsweise biniir. PWM. AM. I 'M I. Da codierte Daten ublieherweise zeitseriell ubertragen werden. muB 
bei bestimmten Codierverfahren. beispielsweise bei biniiren Signalen oder bei PWM (Pulsbreilenmodulation) die Zeit- 

iu basis bekannl sein. auf deren Grundlage die Codierung erfolgt, damit empfangerseitig richlig decodiert werden kann. 
Aus der riT-Anmeldung "Verlahren und Schaltungsanordnung zur Ubertragung von Dreh/ahlinformationen undZusatz- 
daten" voni 6. Dezcmber 1996 ist die senderseitige Gesraltung eines Daten iiberlragenden Signals bekannt. Es liandeit 
sich luerbei uni cine Anwendung itn Fahrzeugbau. insbesondere um Daien von einem aktiven Radsensor zu einer uber- 
geordneten Regelungseinrichiung zu ubertragen. Ein solches System ist scheinatisch in Fig. 1 gezeigt. An eineni Rad 106 

15 isl eincrseits ein Sensor 107 sowie andererseits eine Breruse 108 angebracht. Der Sensor 107 ist ein "aktiver ' Sensor, was 
bedeuret. dalS er nicht nur einlaufende elektrische Signale veriinderi (Spannung oder Strom), sondern seinerseits Signale 
aktiv gestaltet. um Informal ionen voin Rad 107 an eine iibergeordnete Einrichtung 101 zu ubertragen. Ubereine Leitung 
105 ist der Sensor 107 niit der Einrichtung 101 verbunden, wobei die Leitung 105 aus mehreren einzelnen Leitungen be- 
stehen kann. Vom Sensor aus werden versehiedene, das Rad betreffende In format ionen ubertragen. Zunachst ist die In- 

20 formation betreffend die Raddrehzahl zu ubertragen. Dariiber hinaus konnen andere Informationen ubertragen werden. 
beispielsweise Teniperatur, BremsbackenversehleiB oder ahnliehes. Da sich der Sensor 107 in einer vergleichsweise 
"rauhen" Unigebung. naiulich direkt am Rati hefindet (Vibrat ionen, Temperaturunterschiede. Feuchtigkeit), und anderer- 
seits der Verkabelungsaufwand einfach gehalten werden soil, damit er wenig fehleranfallig ist. muB das Dateniibertra- 
gungsverfahren so gestaltet werden. datf es trolz der o ben beschriebenen. widrigen Utnstande zuverlassig funktioniert. 

is Das System aus Fig. 1 weist in der Steuerungs- bzw. Regekmgseinriehtung 101 eine erfindungsgemaBe ausgebildete 
Vorrichtung zur Autbereitung eines empfangenen, Daten eodiert ubermiitelnden Signals 104 auf. daran anschlieBend 
eine Decodiereinrichtung 103 und danaeh eine Steuerung 102. die nach MaBgabe der empfangenen Signale (auch weite- 
rer. niclu gezeigter Eingangssignale) einerseils Ansteuerdaten fiir das betrachtete Rad liefert und andererseirs andere Da- 
ten. beispielsweise Alarme fur Alanneinrichtungen 111 oder ahnliehes erzeugt. Die Steuerung 102 kann etektrische Steu- 

i() ersignale an eine Bremsensteuerung 110 abgeben. die ihrerseits iiber eine Hydrauiikleitung 109 die Radbremse 108 be- 
einfluGt. 

Das im aktiven Sensor 107 erzeugte. iiber Leitung 105 an die ertindungsgemaBe Vorrichtung 104 ubertragene Signal 
kann so gestaltet sein, wie es in der oben genannten ITT-Anmeldung beschrieben ist. Bezugnehmend auf Fig. 3 werden 
einzelne Datenverlaufe erlautert. Fig. 3a zeigt einen idealen Verlauf. wahrend die Fig. 3b-d reale Verlaufe zeigen. Das 

.15 voin Sensor 107 erzeugte Signal weist versehiedene Impulse auf, namlich einerseits einen Radimpuls 301 und danach 
folgend Datenimpulse 303. Vorzugsweise hat der Radimpuls 301 eine hohere Amplitude als einer der Datenimpulse 303. 
Die Abfolge aus einem Radimpuls 301 und Datenimpulsen 303 wird periodisch abgegeben. Die Raddrehzahl kann dann 
aus dem Abstand aufeinanderfolgender Radimpulse ermittelt werden. Zwischen aufeinanderfolgenden Radimpulsen30l 
wird eine geeignete Anzahl von Datenimpulsen 303 ubertragen. niit der die weiteren Infonnatiotien z. B. binar eodiert 

40 vom Rad weg an die erhndungsgemaBe Vorrichtung ubertragen werden konnen. 

Wenn das Rad stillsteht und somit die Drehzahl Null ist, wird der Radimpuls 301 dutch einen Hilfsimpuls 304 ersetzt. 
Der Hilfsimpuls 304 hat vorzugsweise eine Amplitude, die niedriger als die des Radimpulses 301 und insbesondere 
gleich der der Datenimpulse 303 ist. Dadurch kann er vom Radimpuls 301 unterschieden werden. Von Datenimpulsen 
303 kann der Hilfsimpuls 304 dadurch unterschieden werden, daB der Hilfsimpuls 304 unsvnehronisiert "aus dem 

4S Nidus" auftaucht. wahrend die Datenimpulse 303 unmiitclbar darauffolgend gesendet werden. 

Bei hohen Drehzahlen kunn tier in Fig. 3c ge/eigte Fall auftreten. Hier wird ein neuer Radimpuls 301* zu eineni Zeit- 
punkt erzeugt, zu dem die Obcrtragung der Datenimpulse 303, 303' noch nicht abgeschlossen war. Hinsichtlich des Rad- 
impulses 301. 301' ist dies unschadlich. da dieser sicher anhand seiner hohen Amplitude erkannf werden kann. Dadurch 
wird die Drehzahlinformation ubertragen. Im Falle der Fig. 3c kann die Verwendung bzw. Auswertung der Daten ^ematf 

so den Impulsen 303. 303' unterbunden werden. Beim Radstillstand kann der Fall der Fig. 3c nicht auftreten, da hier der Ab- 
stand zwischen den Hilfsiuipulsen 304 frei wahlbar ist, so daB der Abstand zwischen ihnen so gewahlt wird. daB zwi- 
schen zwei Hilfsimpulsen 304 alle Datenimpulse 303 ubertragen werden konnen. 

Im Falle der Fig. 3 ist eine binare Datenubertragung gezeigt: Die Datenimpulse 303 entsprechen jeweils einem Bit, das 
entweder I oder 0 sein kann. Lediglich zur Verdeutlichung des Sachverhalrs sind sie jeweils als I gezeichnet. Die Bits 

55 folgcn in einem bestimmten zeitlichen Abstand tp aufeinander. Zur Auswertung und Decodierung miissen sie enipran- 
gerseitig abgetastet werden, so daB ihr jeweiliger Wert bekannl ist. Somit muB empfangerseitig bekannt sein. welche 
Zeitbasis zuni Codiercn der Daten verwendet wurde. Dies wird dann ein Problem, wenn. wie oben beschrieben. der Sen- 
der in rauher Unigebung eingesetzt ist. so daB aufgrund wechselnder Umwelteinfliisse die Zeitbasis, auf deren Grundlage 
die Codierung erfolgt, Verschiebungen erfahrt. Es kann dann nicht von einer fesren Zeitbasis ausgegangen werden. 

m Vielmehr kann die Zeitbasis variieren. so daB sie von Full zu Fall dem Sender mitgeteilt werden muB. 

Das obige Problem wurde anhand einer Anwendung im Fahrzeugbau beschrieben .Es kann sich aber auch bei anderen 
Anwendungen ergeben. 

Aurgabe der Erhndung ist es. ein Verfahren und eine Vorrichtung /.ur Aulbereitung eines empfangenen, Daten eodiert 
ubermiitelnden Signals an/ugeben. die eine /.uverlassige Dccv>dicrung der uhertragenen Daten erlauben. 
fi.s Dicse Aufgabe wird mil den Merkmalen der unabhangigen Anspritche gelost. Abhangigc Anspriiche sind auf bevor- 
zugte Ausfuhrungsformen der Erlindung gerichlet. 

ErlindungsgeniaB wird mil den uhertragenen Daten cine Information iiber die Zeitbasis b/.w. Zeitkonstante ubertragen, 
auf deren Grundlage die Codierung erfolgie. Empfangersciiig wird dicse Information betretVend die Zeitbasis bzw. Zeti- 
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konsianie crmiticll unil naeh deren M;t)>gahc die weiicrc Auswertung dcr cmpfangenen Daten voll/ogcn. Vdrzugsweise 
erfolel i tic Ubermiillung der die Zeilkonsianie hetreffenden Information /.u Beginn dor Datenuberiragung. Dunn kann die 
Information belrcffend die Zeitkonstanle audi /.u Beginn der Auswcriuni; emiitlell werden. sodal> die jeweils neucste In- 
formal ion zur Auswertung dcr folgenden Daten verwendei werden kann. Bei "ofl" wiederkehrenden Impuls folgen kann 
aber audi cine in einem fruheren Zyklus gewonnene Informal ion belrelVend cine Zeilkonsianie lulir einen nachfolgenden s 
Zvklus verwendei werden. Die gewonnene Zeilkonsianie kann beispiclsweise einer Bildaucr ini cmpfangenen Signal 
entspreehen oder zumindest einen Riickschlufi auf die Bildauer erlauben. wenn biniir codicil wurde. beispiclsweise iibcr 
cincn proponionalen Zusammenhang. Bei Pulsbreiieninodulaiion kann die gewonnene Zeilkonsianie eine niitllcrc rm- 
pulsdauer bezeichnen oder ahnliches. 

Fig. 2 zeigl eine errindungsgemafie Ausfuhrungsform dcr Vorrichtung zur Autbereitung eines cmpfangenen. Daten eo- id 
diert ubenuiltelnden Signals. Sie empfiingt das Signal uber Leilung 105. Dieses Signal kann ggf. verschiedenen Kompo- 
nenten 201, 202, 203 zugefiihrt werden. 202 ist eine Enuittlungseinriehtung /ur Ennittlung der erwahnten Zeilkonsianie. 
Anhand des iibcr Leilung 105 einlaufendcn Signals kann die Ermiltlungseinrichtung 202 die Zeiikonstante cnniiteln und 
teill sie, soweit erlbrderlich, anderen Komponenten mil, 201 ist cine Auswertecinrichtung. die das Liber Leitung 105 
empfangene Signal auswertet, wobei hicruntcr ini Sinnc dieser Annieldung audi eine Vorausweriung oder Autbereitung 15 
zu verslehen ist. Beispielsweise kann die Auswerteeinrichtung 201 fiir binar codierte Signale eine Abtasteinrichlung 
sein, die das empfangene Signal zykliseh abiastet. Die Zykluszeit der Abtaslung wiirde die Auswerteeinrichtung 201 
dann naeh MaBgabc dcr von der Ermittlungseinrichtung 202 erniiltcllcn Zeirkonstanle setzen. Ahnlich kann beispicls- 
weise bei Pulsbreiien modulation verfahren werden. 203 ist eine Erkennungseinrichtung, die die Amplitude des ein lau- 
fenden Signals betraclitet und das Signal naeh MaKgabe von Schwcllenwerien katcgorisicrt. 20 

Fig. 6 ist eine schematisdie Darstellung von Schwellenwerten, wie sic von der Erkennungseinrichtung 203 verwendei 
werden konnen. tin gezciglen Bei spiel wird dabei da von ausgegangen, daB die verschiedenen Impulse dureh versehie- 
dene Stroniwerre charakierisiert sind. Ein Hilfsimpuls 304 oder Datenimpuls 303 in Fig. } wird erkanni. wenn dieser 
zwisehen eineni ersten Schwellenwert IS I und cinem zweiten Schwcllcnwcri IS2 liegr. Liegt ein Strom wen uber dem 
zweiten Schwcllenwert IS2, wird auf einen Radimpuls erkannt. Liegt der Strom iibcr eineni dritten Schwcllenwert LS.L 25 
der holier als der zweite Schwellenwert ist, wird auf einen Fehler geschlossen. Ein unter dem ersten Schwcllenwert LSI 
liegender Stromwert wird nicht als Impuls erkannt. Es handelt sich gegebencnfalls um den (jrundstrom I],, der der Vcr- 
sorgung des aktiven Sensors 107 mit Energic dient. Die Erkennungseinrichtung 203 kaiegorisierl demnach das ein- 
laufende Signal und gibl eine entsprechende Infonnalion an die Ennitilungseinrichtung 202 und die Auswerteeinrich- 
tung 201 weiter. Die Auswerteeinrichtung 201 kann dann ihrerseits ein digit ales Signal erzeugen. das - gegebencnfalls M) 
gepuffert - in Amplitude und Taktfrequenz an die sonstigen Systemerfordernisse angepaLU ist. Uber Leitung 204 wird es 
an nachfolgende Komponenten ausgegehen. die das Signal decodieren und weitervcrarbeiten konnen. 

Fig. 4 zeigl eine konkretere Ausfuhrungsform. In ihr ist unter anderem das Konzepi einer "state machine" verwirk- 
licht. Bevor die Schaltung naeh Fig. 4 erlautert wird, wird die Arbeitsweise der stale machine bezugnehniend auf Fig. 5 
erlautert. -* 5 

Vordem Einlaufen entweder eines Radimpulses 301 oder 304 belindci sich die Schaltung ini Ruhezustand 500 (Slate 
0). Sie etnpfangi keine Daten und fiihrt keine besondercn MaRnahmen aus. Sobald eine steigende Flanke erkannt wird 
< weil der Strom den ersten Schwellenwert LSI uberschreiten. geht sie zum Zustand 2 (Stale 2) 502, in deni mit der Aus- 
tuessung eines Hilfsimpulses 304 begonnen wird. Wird ini weiteren Verlauf aueh der zweite Schwellenwert LS2 iiber- 
schritten, wird zum Zustand State I 501 ubergegangen. in dem die Pulsbreile des Radimpulses 301 ausgemessen wird. Es 40 
kann audi der Fall auftrelen, daft der Pegelanstieg so schnell ist. da!3 das Uberschreiten des ersten Schwellenwerts LSI 
nicht getrennt vom Uberschreiten des zweiten Schwellcnwerls IS2 wahrgenonunen wird. lis wird dann direkl vom Zu- 
stand Stale 0 500 zum Zustand Slate 1 501 ubergegangen. Wird der erste Schwcllenwert wieder untcrsehritten. wird zum 
Zustand Slate 3 503 ubergegangen. in dem mit der Autbcreilung der cmpfangenen Datenimpulse 304 begonnen wird. 1st 
dies bcendet. wird wieder zuriick zum Zustand State (I 500 gegangen. Die Zustandsubergange linden denmaeh im we- 45 
sent lichen naeh Matigabe der Schwellenenlschcidungen stall. 

Vorzugsweise wird die Zeilkonsianie dureh Ausuiessen tier fmpulshreilc eines Impulses. vorzugsweise des ersten Im- 
pulses, einer cmpfangenen Impulsfolge besfimmt. Sendcrscitig ware dann der erste Tmpuls so /.u bilden und ab/.usenden, 
dati cr als Matt fiir die Zeiikonstante verwendei werden kann. Dies latft sich gut' mit den in Fig. } gezeigten Itupulsfolgen 
vereinbarcn. dadort der ersic Impuls lediglich qualitativ erkannt werden mulS und somit in seiner Inipulsduuer zuniichsi so 
unbestimmt ist. so duti die Impulsdaucr zur Ubermiillung der Zeiikonstante verwendei werden kann. Fig. .>a zeigl den 
idealen Fall idealer Rechteckformen. Die fmpulsbreite tp kann dann beispielswcise dureh Aus/ahlcn des Zusiands wiih- 
renddessen sich der Impuls auf hohem Pegcl belindci. gewonnen werden. Die Fig. 3b d zeigen reale Itupulsformcn mil 
cndlich steilen Flanken. Die unlerscliiedlichcn Impulse (Ruhe =302; Daten- bzw. Hilfsimpuls = 303, 304; Radimpuls = 
301; Fehler) konnen dureh unterschicdliche Schwellcnwertc LSI, 1S2, IS3 voneinander unterschicden werden. Die Aus- 55 
messung realer Impulse kann dann so erfolgen, daB mil dem Ausmessen bei IJberschrcitung eines Schwellenwerts be- 
gonnen und bei Uriterschreiien eines anderen Schwellenwerts beendet wird. Vorzugsweise beginnt die Ausmessung eines 
Hilfsimpulses dann. wenn der den Hilfsimpulspegel vom Ruhepegcl unierseheidetule Schwellenwert LSI iiherschritten 
wurde. Mit der Ausmessung eines Radimpulses wird vorzugsweise dann begonnen, wenn der den Hilfsimpuls vom Rad- 
impuls unterscheidende Schwellenwert LS2 iiherschritten wurde. Vorzugsweise wird das Ausmessen der Impulsbreiic des r>o 
ersten Impulses beendet, wenn der dem Hilfsimpuls vom Ruhezustand unierscheidcnde Schwcllcnwcri LSI unierschrii- 
ten wird. Hierbei wird davon ausgegangen, dal.> das Signal so gefonnt ist, da!3 zwisehen Becndigung des Rad- bzw. T Til ts- 
impulscs 301. 304 und dem ersten Datenimpuls 303 nochmals ein sehr nicdriger Strompcgcl 302 cingenomuien wird. 

Die Schaltung in Fig. 4 zeigl die Vorrichtung 104 und insbesondere auch die Erkennungseinrichtung 203 in genauerer 
Darsiellung. Letzicrc kennzeichnel- mil vier Ausgangen vier verschiedene Pegcl. wobei hicr audi eine Impulsgestaltung f>s 
wie anhand von Fig. 3 beschrichen verwendei werden k;inn. 401 isi die "stale -machine", die die relevanten Pegelsignale 
von der Erkennungseinrichtung 203 empfangt und insbesondere naeh Matigabe deren Andcrung einzelne Schaltungs- 
komponcnten in Bctricb seizt. Dadurch konnen sichere Ausweriungsergebnisse gewonnen werden. Wenn im Zustand 

.1 
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Stale 0 500 cine Siromsleigerung Liber IS I hinaus erkanui wird. gehi tlie Fehung Stale 2 auf logisch I. der /abler 404 
win! gesiartel, um die ttrcile des llilfsintpulses 304 aus/umessen. wobei der Zahler Taklimpulse von eineni Oszillator 
405 zahli. Sieigt iler Strom weiter iiherden Schwellcnwert 152 hinaus. gchl die Ausweriung itber zuiu Zustand Stale t 
501. so dalS die entspreehende Leiiung auf logisch 1 geseizt wird. Oer Zahler 404 wird zuriiekgeseizt und erneui gestarter. 

> uni die Breile des Radimpulses 301 aus/.umessen. Der Zahter hort auf /.u /.allien, wenn der Sironi timer den ersien 
Sc h we llenwert LSI gefallen isi. 

Naclulein (im Zustand State 2) ein Hilfsimpuls oder (ini Zustand Stale 1 ) ein Raduupuls ausgemessen wurde, wird 
/.uni Zustand State 3 iibergegangen. Hier wird die sequenlielle Abtastung der Dal en impulse nach MaBgahe derempfan- 
genen Zeitkonstanie und insbesondere nach Matigabe des Zahlerstands des Zahlers 404 ausgetuhrt. Der Zahler 406 taut l 

it) imnter bis /.um Zahlstand des Zahlers 404 (bzw. bis zu einem nach Matigabe dieses Zahlerstands gewonnenen Wert), 
beiui Gleichstand heidcr Zahler wird das eniplangene Signal abgetastet und dcrgewonnene Wert als digilaler Null- oder 
Eins-Wert verwendet. Dann wird Zahler 406 zuriickgesetzt und erneut gestartet. Die Abtastung wird solange ausgefiihrt, 
bis anhand weiterer Enlseheidungskriterien festgestelil wird. daB keine Daten mehr zu lesen sind. V>rzugsweise wird die 
Entscheidung Liber die zu lesendc Datennienge nach denselben Kritcrien ausgefiihrt wie die Entscheidung im Sender be- 

15 tretVend die zu sendende Datennienge. Dann wird wieder zuni Zustand Stare (J iibergegangen und aut den naehsten Iut- 
puls gew arret. 

fn der Auswerteschaltung der Fig. 4 dienen die Zahler 407 und 408 sowie Registerspeicher 409 zur Ausfiihrung der 
Entscheidungskriterien. In Logik 411 wird uberpriift. ob die berechnete Anzahl von Datenbits gelesen ist. 

Die Schaltung nach Fig. 4 enthalt ein Datenregister 412, in dent die gelesenen Daten gepuffert werden. Zusatzlich enl- 
20 halt sie ein Register 413 fur Gultigkeitsbits, in denen den einzelnen Datenbits zugeordnete (jiiltigkeitsbits gespeichert- 
werden. um beispielsweise Bits entsprechend 303' in Fig. 3c als ungultig markieren zu konnen. Den Registern 412, 413. 
konnen entspreehende Schieberegister 414, 415 vorgeschaltet sein. 

Die Ausfiihrungsform nach Fig. 2 und Fig. 4 eignet sich besonders fiir eine Signalgestallung nach Fig. 3a (ideates Si- 
gnal), bei der zwisehen Radimpuis 301 (b/.w. Hilfsimpuls 304) senderseitig eine [mpulspause 302 entsprechend einein 
25 Bruchteil der Impulsbreite des Rad- bzw. Hilfsinipulses eingelegt wird, wobei die Pause vorzugsweise etwa 50 f /r der Im- 
pulsbreite betriigt. Dann kann an sch tie Bend an den Rad- bzw. Hilfsimpuls dessen Impulsbreite tp uniuittelbar als Peri- 
odendauer zur Abtastung der einzelnen, folgenden Bits verwendct werden. Im idealen Fall erfolgt dann die Abtastung ei- 
nes jeden Bits i turner in dessen jeweitiger zcirlichen Mitte. 

Da aber zuni einen die Anstiegszeiten der elektrischen Werte endlich und zuni anderen sowohl die talsaclilichen Am- 
M) plituden als audi die zur Entscheidung bzw. Ausniessung herangezogenen Schwellenwerte Varianzen unterliegen. kann 
durchdiese Varianzen auchdie Besiimmung der Zeitkonstanie mir Ungenauigkeiten behaftet sein. Zu beriicksichtigen ist 
ferner, dalS ein (wenn auch kleiner) Fehler in der Bestimmung der Zeitkonstanie bei Abtastung eines aus vielen zeitseri- 
etlen Bits bestehenden digitalen Signals sich kumutiert, weil der Fehler nicht statistisch verteitf ist, sondern imnier in die 
gleiche Richtung wirkt. Beispielsweise fiihrt ein Fehler von 2% nach Abtastung von 25 Bits zu einer Verschiebung des 
i5 Abiastzeitpunkts uni eine halbe Birbreite. 

Die oben angesprochenen Varianzen sind in Fig. 6 angedeutet. So konnen die Schwellenwerte tSt und IS2 hin zu 
IS I max. LSlmin. IS2max. IS2min variieren. SinngemaG das gleiche gilt fur die jeweiligen StrompegeL Ir, Ih,d* 

Somit konnen Uberlegungen. die Amplituden- bzw. Zeitungenauigkeiten beriicksichrigen. herangezogen werden. um 
zu enuitteln, wie vie le Bits noch sic her iibertragen bzw. ausgewerlet werden konnen. Diese Uberlegungen konnen insbe- 
4t) sondere unrer Beriieksichtigung der Flankensteilheiten (Dimension A/s bei Stromimpulsen) der Impulse ermittell wer- 
den. Beispielsweise gelren die nachrblgenden Zusammenhange. wobei von der IJberrragung von aclit Bits nach einem 
Rad- bzw. Hilfsimpuls ausgegangen wird: 



45 
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1 1 = JS2-IL ktr . steilheit der steigenden Fianke des Radpulses (absoluter Wert) 

ktr 



t 2 = IR ri Sl ktf: Steilheit der fallenden Fianke des Radpulses (absoluter Wert) 

ktf 



tm =- tp - tl + 12 tm: ausgemessene Pulsdauer, Dauer des Radpulses 



tun = tp + IR ~faj* 2 +%*tm 

t = 9.5*tp-t bitg 
= 8.5 * tp - IR j~jj? S2 - 8 * flu 

= 85* tp -l&=Ml-S*i p + 8*a-S*t2 
-0.5 tp hr 

a 03^ ' 2B^g2- + 8^-/1^) _ ^-/SW)) 

^ nt/ max air mm K7/ max 

/ -ns*/n m=rm-» I 8*(^2 mi n-/Z.-«) g^ZR-r-ZSl.*)) 

tp J^— + ^ max ^ mm 

'max bzw. tmin erkmben eine Aussage uber den kumulierten Fehler des Abtastzeitpunkts beim letzten (achten) Bit ge- 
genuber dem angesichts der Codierung theoretisch gewiinschten Wert. Oberlegungen entspreehend den ohen angedeute- 
ten erlauben daunt einen RiickschluB darauf oh die ins Auge getaBte Ubertragungsnienge zulassig ist bzw. wie viele Da- 
ten iibertragen werden konnen. 

Die erfindungsgemati zu behanddnde Signalgestaltung ist vorzugsweise so. datf der Radimpuls 301 eine hohere Am- 
plitude hat als der Hiltsimpuls 304, aber eine im wesentlichen gleiche Dauer tin. Weiteriiin haben bevorzugt die Daten- 
impulse 303 audi diese Zeitdauer tm, wobei die zeitliehe Mitte des ersten Datenimpulses 303 in etwa uni die Impuls- 
breite des Rad- b/w. Hilfsimpulses 301, 304 vom F.nde dieser [mpulse (liet'ster Wert bzw. Unterschreiten eines enlspre- 
chenden Schwellenwerts) beabstandet ist. 

Anhand von Fig. 3 wurdc ein Codierungssystem hesdirieben. in dem biniire Daten durch Aiuplituden. vorzugsweise 
Stroniainplituilen, eodiert wurden. Die erfindungsgematfen Vorriehtung und Vertahren si nd aber audi fur Ubertragungs- 
svsteme geeignet, bei denen biniire Daten durch das Vorhandensein bzw. Fehlen einer Fianke mi Beobachtungszeitrauui 
eodiert sein konnen. Xuch hier wird zur Codierung eine Zeitbasis verwendel, die zu Beginn der Datenubertragung durch 
die Dauer des Rad- bzw. Hilfsimpulses dem Kmplanger milgeieilt unddann im Fmpfanger zur Autbereitung-des Signals 
verwendet werden kann. 

Patent anspriidie 

1. Vertahren zur Aufbereiiung eines empfangenen, Daten eodiert ubermittelnden Signals, gekennzeichnet durch 
die Sdiritte 

Fmiitteln einer Zeitkonstante, nach deren Mattgabedie Daten eodiert wurden, aus dem cmptangenen Signal, und 
Auswerten des empt'angenen Signals nadi Mafigabe der erniittelten Zeitkonstante. 

2. Vertahren nach Anspruch I , dadurch gekennzeichnet. daft die Daten durch unterseheidbare Impulse eodiert uber- 
tragen werden und die Zeitkonstante durch Besti miming- der Zeitdauer eines, vorzugsweise des ersten Impulses er- 
mittelt wird. 

3. Vertahren nach Anspruch 2. dadurch gekennzeichnet, dati das empfangene Signal nach Matigabe der ermine! ten 
Zeitkonstante abgetastet wird. 

4. Verfahren nach eineni der Anspriidie 1 bis 3, dadurch gekennzeichnet, dal> die Mrniitilung der Zeitkonstante und 
die Auswertung bzw. Bearbeitung des einpfangenen Signals in Hehtzeit erfolgen. 

5. Vertahren nach einem der Anspriidie I bis 4, dadurch gekennzeichnet. dal.i das uhermiiielte Signal von eineni ak- 
liven Sensor eines Fahrzeugrades gesendet wird. 
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U Verfahren nach Anspruch 5. dadurch gekennzeichnci. daB ilns Signal cine ImpulsMgc isl. deren ersier Inipuls 
cin Radinipuls isl. der Air Bestimmunu der Raddrehzahl verwendct wird. utul deren weitere Impulse Datemmpulse 
sind, die zur codicrten Ubertragung anderer Daten dienen. wobei bciru Kudsi illsiaiid senderseitig tier Radimpuls 
tturch einen Hilfsimpuls crsci/l wird. 

7. Verfahren nach Anspruch <>. dadurch gekennzeichnci. daB ilcr ITiHsiuiputs cine andere Amplitude hal als der 
Radinipuls und cine ini weseni lichen gieiche Zeitdauer. 

S. Verfahren nach Anspruch 6 oder 7. dadurch gekennzeiehnet, daB Tliltsintpuls und Datenimpuls eine im wesent- 
lichen gieiche Amplitude haben. 

9. Verfahren nach Anspruch 7. dadurch gekennzeiehnet. daB ein Hilfsimpuls cincn Pcgel hat. dcr holier als ein er- 
ster und niedriser als ein zweiter Schwellenwert ist. und ein Radinipuls einen Pegel hat. der holier als dcr zweite 
SchwellenwenMsi. und wohci ein Fehlcrerkannt wird, wennein driller Schwellenwert ubersehritten wird. der hoher 
als der zweite Schwellenwert ist. 

10. Verfahren nach Anspruch 9. dadurch gekennzeiehnet. daB zur Bestimmung der Zeitdauer des Raduupulses die 
Zeitmessune beim Oberschreiten ties zweiten Schwellenwcrtes begonnen und beini Unterschreiten des ersten 
Sehwellenwertes beendet wird, und wobei zur Bestimmung der Zeitdauer des Hilfsimpulses die Zeitmessung beim 
Oberschreiten des ersten Sehwellenwertes begonnen und beim Unterschreiten des ersten Sehwellenwertes beendet 
wird. 

11. Verfahren nach Anspruch 10. dadurch gekennzeiehnet. daB die Zeitdauerbestimmung mit einem Zahler erfolgt. 
der beim Oberschreiten des ersten Sehwellenwertes geslariet, ggf. beim Uberschreiten des zweiten Sehwellenwertes 
zuruckgesetzt undemeui gestarter und beim Unterschreiten des ersten Sehwellenwertes angehalten wird. 

1 2. Verfahren nach einem der vorherigen Anspriiche und Anspruch 6. dadurch gekennzeiehnet. daB die Menge der 
zu empfanaenden Daten nach MaBgabe der Raddrehzahl entschieden wird. 

I V Verfahren nach einem der Anspruche 9 bis 11. dadurch gekennzeiehnet, daB die Abtastung der Datemmpulse 
ausgelost wird. wenn ein Rad- oder ein Hilfsimpuls den ersten uml/oder den zweiten Schwellenwert untersehreitet. 

14. Verfahren nach einem der Anspruche 1 bis 13, dadurch gekennzeiehnet, daB das empfangene Signal untcr- 
sehtedliche Strompegel hat und die ggf. vorgesehenen Schwellenwerte Stromsehwellenwerte sind. 

15. Vorrichtung ( 104) zur Aufbereitung einesempfangenen, Daten eodiert ubermittelnden Signals, gekennzeiehnet 
durch 

eine Ermittlungseinrichtung (202) zum Ennilteln einer Zeitkonstante. nach deren MaBgabe die Daten codien wur- 
den. aus dem empfangenen Signal, und ^ 
eine Auswerteeinrichtung (201) zum Auswerten und/oder Bearbeiten des empfangenen Signals nach MaBgabe der 
ennittelten Zeitkonstante. 

16. Vorrichtung nach Anspruch 15, dadurch gekennzeiehnet. daB das empfangene Signal unierscheidbare Impulse 
(301, 303, 3<wraufweisl und die Ermittlungseinrichtung (202) die Zeitkonstante durch Bestimmung der Zeitdauer 
eines, vorzugsweise ties ersten Impulses (301, 304) enuittelt. 

17. Vorrichtung nach Anspruch 16. dadurch gekennzeiehnet. daB die Auswerteeinrichtung (201) das emprangene 
Signal nach MaBgabe der von der Ermittlungseinrichtung (202) ennittelten Zeitkonstante abtastet. 

18. Vorrichtung nach einem der Anspruche 15 bis 17, dadurch gekennzeiehnet, daB die Enmltlungseinnchtung 
(202) und die Auswertunaseinrichtung (201 ) in Echtzeit arbeiten. 

19. Vorrichtung nach einem der Anspruche 1 5 bis 19. dadurch gekennzeiehnet, daB sie Teil einer Fahrzeugregelung 
( 101 ) ist und Siunale von einem aktiven Radsensor ( 107) empfangf. 

20. Vorrichtung nach Anspruch 19. dadurch gekennzeiehnet. daB sie zum Hmpfangen eines Signals ausgelegt ist, 
das eine Impulstblge ist, deren erster Inipuls ein Radinipuls (301 ) isl, der zur Bestimmung tier Raddrehzahl verwen- 
det wird. und deren weitere Impulse (303) Datenimpulse sind. die zur codicrten Ubertragung anderer Daten dicnen. 
wobei beim Radstillstand senderseitig der Radinipuls (301 ) durch einen Hilfsimpuls (304) ersetzt wird. 

21 . Vorrichtung nach Anspruch 20. dadurch gekennzeichnci, daB der Hilfsimpuls cine andcre Amplitude hat als der 
Radinipuls und eine im weseni lichen gieiche Zeitdauer. 

22. Vorrichtung nach Anspruch 20 oder 2 1 , dadurch gekennzeiehnet. daB Hilfsimpuls und Datenimpuls eine mi we- 
' senrlichcn gieiche Amplitude haben. 

23. Vorriehtuna nach Anspruch 21 , gekennzeiehnet durch eine Hrkennungseinrichtung (203). die einen Hiltsimpuls 
(304) an einem Pegel erkennt, der holier als ein erster Schwellenwert US 1 ) und niedriger als ein zweiter Schwellen- 
wert (TS2) ist, und die einen Radinipuls (301 ) an einem Pegel erkennt. der holier als der zweite Schwellenwert (LS2) 
ist. und die einen Fehler erkennt, wenn ein driller Schwellenwert (IS3) ubersehritten wird. der holier als der zweite 
Schwellenwert ist. 

24. Vorrichtung nach Anspruch 23, dadurch gekennzeiehnet, daB die Ermitilungseinrichlung zur Bestimmung der 
Zeitdauer des Radim'pulses die Zeitmessung beim Oberschreiten des zweiten Sehwellenwertes beginnt und beim 
Unterschreiten des ersten Sehwellenwertes beendet und zur Bestimmung der Zeitdauer des Hilfsimpulses die Zeit- 
messung beim Oberschreiten des ersten Sehwellenwertes beginnt und beim Unterschreiten des ersten Sehwellen- 
wertes beendet. 

25. Vorrichtung nach Anspruch 24. dadurch gekennzeiehnet, daB die Enuiltlungseinrichtung einen Zahler autwetst, 
iter beim Uberschreiten des ersten Sehwellenwertes gestartet. ggf. beim Oberschreiten des zweiten Sehwellenwertes 
zuriickgesetzt und emeut gestartet und heim Unterschreiten des ersten Sehwellenwertes angehalten wird. 

26. Vorrichtung nach einem der vorherigen Anspruche und Anspruch 20, dadurch gekennzeiehnet, daB die Menge 
der zu empfangenden Daten nach MaBgabe der Raddrehzahl entschieden wird. 

27. Vorrichtung nach einem dcr Anspriiche 23 bis 25, dadurch gekennzeiehnet, daB die Abtastung der Datenim- 
pulse ausgelost wird. wenn ein Rad- oder ein Hilfsimpuls den ersten und/oder den zweiten Schwellenweri unter- 
schreitet. 

■28. Vorrichtung nach einem der Anspriiche 15 bis 27. dadurch gekennzeichnci. daB das empfangene Signal unter- 



6 



DE 198 08 575 A 1 

jhicillichc Sirompcgcl hat utul die vorgesehenen Schwellenwerie Stromschwellenwerie siiul. 

Mier/.u 6 Sciicdi ) /eichnungcn 
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